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(57) Abstract: The invention relates to an adhesive robot, comprising a device for applying adhesive to a workpiece. The adhesive 
robot has a nozzle head (18), which has an application nozzle (24) and can be supplied with a pressurised viscous adhesive, the nozzle 
head (18) and the workpiece (14) being displaceable in relation to one another. The adhesive which is issued from the application 
nozzle (24) in a spray jet (28) is applied to the workpiece (14) along a predefined line of application (36) in the form of a strip of 
adhesive (40). To facilitate the adjustment and re -calibration process, the system comprises at least one camera unit (42), which 
is located on the nozzle head (18) and whose lens is directed towards the spray jet (28) or the adhesive strip (40). The output of 
said camera unit is connected to an image evaluation unit (45). The image data (40) recorded by the camera unit (42) is buffered 
and compared with predetermined image values (40). The decisive control parameters for the system can be calibrated and tracked 
either automatically or by remote control, on the basis of deviations in the image data that have been determined along the line of 
application (36). 

[Fortsetzung auf der nachsten Seite] 
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Veroffentlicht: der PCT-Gazette verwiesen. 

— mit internationalem Recherchenbericht 



(57) Zusammenfassung: Die Erfindung bezieht sich auf einen Kleberoboter mit einer Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff 
auf ein Werkstiick. Der Kleberoboter weist einen mit dem viskosen Klebstoff unter Druck beaufschlagbaren, eine Auftragsdiise 
(24) aufweisenden Diisenkopf (18) auf, wobei der Diisenkopf (18) und das Werkstiick (14) relativ zueinander bewegbar sind. Der 
in einem Spriihstrahl (28) aus der Auftragsdiise (24) austretende Klebstoff wird in Form eines Klebstoffstreifens (40) entlang einer 
vorgegebenen Auftragsbahn (36) auf das Werkstiick (14) appliziert. Um die Einstellarbeit und das Nachkalibrieren zu erleichtern, 
ist mindestens eine am Diisenkopf (18) angeordnete, mit ihrem Objektiv auf den Spriihstrahl (28) oder den Klebstoffstreifen (40) 
gerichtete Kameraeinheit (42) vorgesehen, die ausgangsseitig an eine Bildauswerteeinheit (45) angeschlossen ist. Die iiber die Ka- 
meraeinheit (42) erfaftten Bilddaten (40) werden zwischengespeichert und mit vorgegebenen Bildwerten (40) verglichen. Aufgrund 
der entlang der Auftragsbahn (36) ermittelten Abweichungen in den Bildwerten ist eine Kalibrierung und Nachfuhrung der maBgeb- 
lichen Steuerparameter des Systems automatisch oder iiber eine Fernbedienung moglich. 
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Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf ein Werkstuck 
Beschreibung 

5 Die Erfindung betrifft eine Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf ein 
Werkstuck mit einem mit dem viskosen Klebstoff unter Druck beaufschlagba- 
ren, eine Auftragsduse aufweisenden Dusenkopf, wobei der Dusenkopf und 
das Werkstuck mittels einer Roboteranordnung so relativ zueinander beweg- 
bar sind, daft der vorzugsweise in einem Spruhstrahl aus der Auftragsduse 
10 austretende Klebstoff in Form eines Klebstoffstreifens entlang einer vorge- 
gebenen Auftragsbahn auf das Werkstuck applizierbar ist. Im folgenden sol- 
len unter dem Begriff "Klebstoff 1 auch andere viskose Stoffe, wie Dichtstoffe, 
verstanden werden, die uber eine Auftragsduse in viskoser Form auf ein 
Werkstuck aufgetragen werden. 

15 

Beim Auftrag von Klebstoffen ist es bekannt, den viskosen Klebstoff ohne 
Oder mit Luftunterstutzung in Form eines Klebstoffstrangs entlang der Auf- 
tragsbahn auf das Werkstuck aufzutragen. Weiter ist es bekannt, einen aus 
einer Auftragsduse austretenden Klebstofffaden nach dem Wirbelstrom- 

20 prinzip mit Hilfe von Druckgas auszulenken und zu verwirbeln und auf diese 
Weise einen schleifenartig gelegten, partiell offenen Massestreifen definier- 
ter Breite auf das Werkstuck aufzutragen (EP 0576498 B1). Mit den dortigen 
MalJnahmen wurde auch der Erkenntnis Rechnung getragen, dali je nach 
Viskositat oder Steifheit des Klebstoffs ein mehr oder weniger zaher Kleb- 

25 stofffaden mit gleichbleibendem Mengenstrom aus der Auftragsduse des 
Dusenkopfs austritt und daft man andererseits je nach Zahigkeit dieses Fa- 
dens einen mehr oder weniger groften Gasstrom benotigt, urn den Faden 
definiert auszulenken und zu einer definierten Streifenbreite zu gelangen. 
Dazu wird ein von der Viskositat abhangiger Parameter der pastosen Masse 

30 gemessen und die in der Zeiteinheit zugefuhrte Druckgasmenge in funktio- 
neller Abhangigkeit von dem gemessenen Viskositatsparameter so gesteu- 



WO 02/26397 



PCT/EPO 1/08965 



-2- 

ert, da& ein Massestreifen von gleichbleibender Breite entlang dem Werk- 
stuck aufgespruht wird. Als viskositatsabhangige Parameter kommen in Be- 
tracht der Forderdruck der pastosen Masse, die Temperatur der pastosen 
Masse und der Antriebsdruck bzw. die Antriebsleistung einer Dosiervorrich- 
5 tung fur die pastose Masse. Bei der viskositatsabhangigen Druckgaszufuhr 
handelt es sich um eine steuerungstechnische Malinahme, die einen erheb- 
lichen Kalibrieraufwand erfordert. Vor allem bei einer Anderung von Applika- 
tionsparametern, bei Anderung des Roboterprogramms oder bei einer Ande- 
rung des Klebers oder der Bauteiloberflache sind Nachkalibrierungen erfor- 
10 derlich, die recht zeitaufwendig sein konnen. 

Ausgehend hiervon liegt der Erfindung die Aufgabe zugrunde, die bekannte 
Anordnung der eingangs angegebenen Art dahingehend zu verbessern, daft 
der Kalibriervorgang beim Klebstoffauftrag automatisiert und / oder fernge- 
1 5 steuert durchgefuhrt werden kann. 

Zur Losung dieser Aufgabe werden die in den Anspruchen 1 und 6 angege- 
benen Merkmalskombinationen vorgeschlagen. Vorteilhafte Ausgestaltungen 
und Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich aus den abhangigen An- 
20 spruchen. 

Der erfindungsgemafcen Losung liegt der Gedanke zugrunde, daft der Kleb- 
stoffstreifen unmittelbar nach seinem Auftrag auf das Werkstuck optisch oder 
in Form eines Abstandsprofils erfafit werden kann, um bei unzulassigen Ab- 

25 weichungen von einem Referenzbild oder Referenzprofil eine Nachkalibrati- 
on einleiten zu konnen. Um dies zu erreichen, wird gemafc der Erfindung 
mindestens eine am Dusenkopf oder am zugehorigen Roboterglied ange- 
ordnete, mit ihrem Objektiv auf den Spriihstrahl oder den Klebstoffstreifen 
gerichtete, vorzugsweise als Videokamera oder Warmekamera ausgebildete 

30 Kameraeinheit vorgeschlagen, die ausgangsseitig an eine Bildauswerteein- 
heit angeschlossen ist. Um die Beleuchtungsverhaltnisse konstant zu halten, 
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ist es von Vorteil, wenn eine Beleuchtungseinheit am Dusenkopf oder am 
zugehorigen Roboterglied angeordnet ist. 

Eine weitere alternative oder vorteilhafte Ausgestaltung der Erfindung sieht 
5 einen am Dusenkopf oder am zugehorigen Roboterglied angeordneten, auf 
das Werkstuck gerichteten und uber die Auftragsbahn scannenden Ab- 
standssensor zur Bestimmung des Dusenabstands vom Werkstuck oder des 
Dickenprofils des Klebstoffstreifens vor. 



10 Die Kameraeinheit kann beispielsweise als Zeilenkamera ausgebildet sein, 
deren BHdaufnahmezeile quer oder schrag zur Auftragsbahn ausgerichtet ist. 
Bevorzugt wird jedoch eine als CCD-Kamera ausgebildete Kameraeinheit 
vorgesehen, die in rascher Folge zweidimensionale, digital abspeicherbare 
und auswertbare Rasterbilder erzeugt. 

15 

Eine bevorzugte Ausgestaltung der Erfindung sieht vor, daft die Bildauswer- 
teanordnung einen Istwertspeicher zur fortlaufenden Abspeicherung der ge~ 
messenen Bilddaten sowie einen mit dem Istwertspeicher synchronisierba- 
ren Weg- oder Impulsgeber entlang der Auftragsbahn aufweist. Vorteilhaf- 

20 terweise weist die Bildauswerteanordnung einen an vorgegebenen Kalibrier- 
stellen des Werkstucks selbstkalibrierenden Weggeber auf. Bei den Kali- 
brierstellen handelt es sich entweder um Strukturelemente des Werkstucks, 
wie Durchbruche, Kanten oder Uberlappungsstellen, oder um eigens fur die 
Selbstkalibrierung auf dem Werkstuck vorgesehene Kalibriermarken oder 

25 eine Kalibrierskala. 



Gemafc einer weiteren bevorzugte n Ausgestaltung der Erfindung weist die 
Bildauswerteeinheit einen Sollwertspeicher oder -generator zur Generierung 
von vorgegebenen Bilddaten entlang der Auftragsbahn auf. Die Sollwert- 
30 Bilddaten konnen dabei beispielsweise an einem Master-Werkstuck bei ei- 
nem Lemdurchlauf (teach in) eingelesen werden. Schlie&lich weist die Bild- 
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auswerteanordnung zweckmadig eine Vergleicherschaltung oder -routine fur 
den IsWSollwertvergleich zumindest eines Teils der Bilddaten entlang der 
Auftragsbahn auf, deren Differenzausgang Bestandteil eines Regelkreises 
zur Nachfuhrung der Dosier- und Bahnparameter sein kann. Zu diesem 
5 Zweck ist der Dosierkopf uber eine Dosiereinrichtung mit Klebstoff beauf- 
schlagbar, wahrend die Bildauswerteeinrichtung und / oder der Ab- 
standssensor Bestandteil eines die Dosiereinrichtung ansteuernden Regel- 
kreises sind. 

10 Vorteilhafterweise weist die Dosiereinrichtung einen Mengenregler zur Ein- 
stellung der Klebstoffmenge sowie eine Regel- oder Steuereinrichtung zur 
Einstellung der Streifenbreite des Klebstoffs entlang der Auftragsbahn auf. 
Der Mengenregler kann dabei eine Kolbenpumpe mit einem Kolbenwegmes- 
ser umfassen, deren Antriebsdruck oder Antriebskraft bei zumindest zeitwei- 

15 lig konstantem Dusenaustrittsquerschnitt variierbar ist. Eine bevorzugte Aus- 
gestaltung der Erfindung sieht vor, dali der Dusenkopf als Wirbelspriihkopf 
ausgebildet ist, dessen Auftragsduse zur Abgabe eines zusammenhangen- 
den Klebstofffadens bestimmt ist und der mindestens eine schrag zum aus- 
tretenden Klebstofffaden weisende Spruhluftduse autweist. Zusatzlich ist 

20 eine Steuereinrichtung zur Einstellung der Spruhluftzufuhr nach Maftgabe 
der vorgegebenen Streifenbreite entlang der Auftragsbahn vorgesehen, die 
mit einem von der Bildauswerteanordnung abgegebenen, aus einer Abwei- 
chung der gemessenen von der vorgegebenen Streifenbreite abgefeiteten 
Nachfiihrsignal beaufschlagbar ist. Alternativ dazu kann der Dusenkopf als 

25 Wirbelspruhkopf ausgebildet sein, dessen Auftragsduse zur Abgabe eines 
zusammenhangenden Klebstofffadens bestimmt ist und urn eine Exzenter- 
achse drehend antreibbar ist. Zusatzlich ist auch hier eine Steuerungsein- 
richtung zur Einstellung der Dusendrehzahl nach Maftgabe der vorgegebe- 
nen Streifenbreite entlang der Auftragsbahn vorgesehen ist, die mit einer von 

30 der Bildauswerteanordnung abgegebenen, aus einer Abweichung der ge- 
messenen von der vorgegebenen Streifenbreite abgeleiteten Nachfuhrsignal 
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beaufschlagbar ist. Bei beiden Varianten kann die Steuereinrichtung zur Ein- 
stellung der Spruhluftzufuhr oder der Dusendrehzahl eingangsseitig mit 
Steuerparametern beaufschlagt wird, die aus der vorgegebenen oder ge- 
messenen Klebstoffmenge pro Zeiteinheit und einer viskositatsabhangigen 
5 Grofie abgeleitet sind. Die viskositatsabhangige Grofte kann dabei propor- 
tional zum augenblicklichen Antriebsdruck einer als Kolbenpumpe ausgebil- 
deten Dosiervorrichtung sein. 

Eine weitere bevorzugte Ausgestaltung der Erfindung sieht vor, daft die Ro- 
10 boteranordnung einen Bahnkurvenspeicher oder -generator zur Vorgabe des 
Weges und der Geschwindigkeit des Dusenkopfs entlang der Auftragsbahn 
aufweist. 

Vorteilhafterweise ist die Bildauswerteeinheit durch einen Steuercomputer 
15 und eine Bildauswertesoftware gebildet. Die Bildauswerteeinheit oder der 
Steuercomputer konnen dabei vorzugsweise uber ein Online-Netz mit einem 
externen Computer vernetzt sein. Der externe Computer kann andererseits 
vorzugsweise uber das Online-Netz mit der Steuereinrichtung vernetzt sein. 
Mit diesen Mafinahmen ist eine Online-Uberwachung des Kleberoboters so- 
20 wie eine Nachfuhrung der Steuer- und Regelparameter von einer externen 
Uberwachungsstelle aus beispielsweise uber das Internet moglich. Die luk- 
kenlose Bilddarstellung ermoglicht aufterdem eine rasche Fehlererkennung 
und - behebung. 

25 Im folgenden wird die Erfindung anhand der in der Zeichnung dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiele naher erlautert. Es zeigen 

Fig. 1 einen Roboter fur die Bordelnahtversiegelung eines Werkstucks in 
schaubildlicher Darstellung; 
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Fig. 2 a einen Schnitt durch einen am Endglied des Roboters angelenkten 
Dusenkopf; 

Fig. 2 b einen vergroBerten Ausschnitt aus Fig. 2 a im Bereich der Auf- 
5 tragsduse; 

Fig. 3 ein Schema einer Steuerungseinrichtung zur Ansteuerung des Du- 
senkopfes fur die Roboteranordnung nach Fig. 1; 

10 Fig. 4 ein Schema zur Erlauterung des SolMstwert-Vergleichs in der 
Steuerungseinrichtung nach Fig. 3. 

Die in der Zeichnung dargestellte Roboteranordnung 10 ist fur den Kleb- 
stoffauftrag zur Versiegelung von verklebten Bordelnahten 12 von KFZ- 

15 Teilen 14 bestimmt. Der Roboter tragt zu diesem Zweck an seinem Endglied 
16 einen Dusenkopf 18, der uber einen flexiblen Schlauch 20 mit einem pa- 
stosen Klebstoff beaufschlagbar ist und der eine mit einer Ventilnadel 22 
verschliefcbare Auftragsdiise 24 aufweist. Die Betatigung der Ventilnadel 22 
erfolgt uber eine Zylinder-Kolbenanordnung 48, deren Kolben 50 in die Of- 

20 fenstellung uber die Robotersteuerung entgegen der Kraft einer Schlieftfeder 
51 pneumatisch nach oben und in die Schlieftstellung unter der Einwirkung 
der Schlie&feder 51 nach unten verschoben wird. Der Dusenkopf 18 ist bei 
dem gezeigten Ausfuhrungsbeispiel als Wirbelspruhkopf ausgebildet, aus 
dessen Auftragsdiise 24 ein Klebstofffaden 28 austritt, der mit Hilfe von 

25 Druckgas ausgelenkt und verwirbelt wird, so daB ein schleifenartig gelegter, 
partiell offener Klebstoffstreifen 40 definierter Breite auf das Werkstuck 14 
aufgetragen wird. Zu diesem Zweck weist der Dusenkopf 18 einen Spruh- 
luftanschluli 30 auf, an den eine Spruhluftleitung angeschlossen ist. Die 
hieriiber zugefiihrte Spruhluft miindet in einen schrag zur Auftragsdiise 24 

30 weisenden Luftaustrittskanal 34. 
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Der Dusenkopf ist uber die Roboteranordnung 10 relativ zum Werkstuck 14 
entiang einer vorgegebenen Auftragsbahn 36 in Richtung des Pfeils 38 be- 
wegbar und bringt uber die Auftragsduse 24 einen verwirbelten Kleb- 
stoffstreifen 40 auf das Werkstuck 14 auf. 

5 

Wie aus Fig. 1 und 3 zu ersehen ist, ist am Endglied 16 des Roboters 10 
zusatzlich eine Kameraeinheit 42 mit Beleuchtungseinrichtung 44 angeord- 
net, die sich in Bewegungsrichtung 38 hinter dem Dusenkopf 18 befindet, 
und die die Aufgabe hat, die Ausbringung des Klebstoffstreifens 40 zu uber- 
10 wachen und erforderlichenfalls in einer Bildauswerteeinheit 45 steuerungs- 
oder regelungstechnisch zu korrigieren. 



Zusatzlich zur Kameraeinheit 42 ist mit Dusenkopf 18 ein Abstandssensor 46 
gekoppelt, mit dem der Abstand der Auftragsduse 24 zum Werkstuck 14 als 
15 wichtiger Einstellparameter erfaftt und das Dickenprofil und/oder die Breite 
des Klebstoffstreifens 40 bestimmt werden kann. Der Abstandssensor 46 
fuhrt dabei nach Art eines Scanners eine quer zur Auftragsbahn verlaufende 
Pendelbewegung aus. Der Abstandssensor 46 ist beispielsweise als Laser- 
sensor oder als Ultraschallsensor ausgebildet. 

20 

Die Melidaten der Kameraeinheit 42 und des Abstandssensors 46 werden in 
einen Bilddatenspeicher 47 fur die Erfassung der Ist-Daten 40 eingelesen 
und im Computer 49 zumindest teilweise uber eine Vergleicherroutine mit 
vorgegebenen Sollwert-Daten 40' verglichen. Gemessen werden kann hier- 

25 bei der Abstand von der Bordelkante 12, 12', die Breite und die Dicke des 
Klebstoffstreifens 40. Die Vergleichsdaten konnen dabei umgesetzt werden 
in Steuerparameter fur die Ansteuerung des Dosierers 52 oder der Spruh- 
luftzufuhr 54. Als Steuerparameter kommen in Betracht die Vorschubge- 
schwindigkeit des Dusenkopfes 18, der Antriebsdruck im Dosierer 52, der 

30 Spruhluftdruck bei der Spruhluftzufuhr 54 oder der Abstand der Auftragsduse 
24 vom Werkstuck 14. Wegen der hohen Auftragsgeschwindigkeit ist eine 
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sehr schnelle Kamera 42 notig. Ebenso wichtig ist eine gute und konstante 
Ausleuchtung iiber die Beleuchtungseinheit 44. Zweckmafcig wird jedes ein- 
zelne Kamerabild iiber einen Lichtblitz der als Diodenblitz ausgebildeten 
Beleuchtungseinheit 44 belichtet. Die Wegmessung entlang der Auftrags- 
5 bahn 36 erfolgt zweckmaBig iiber einen Weggeber oder eine Wegskala 57, 
die durch werkstiickfeste Referenzpunkte, wie Referenzbohrungen, Kanten, 
Abknickungen oder Ausklinkungen justiert und interpoliert werden kann. Mit 
diesen Malinahmen kann bei Bedarf auch die vorgegebene Auftragsbahn 36 
iiber die Robotersteuerung den Meftwerten entsprechend korrigiert werden. 

10 

Die Oberwachung des Klebstoffstreifens mit der schnelllaufenden Videoka- 
mera 42 und dem Abstandssensor 46 erleichtert sowohl die Einstellarbeit der 
Roboteranordnung 10 und des Dosiersystems 52,54 als auch deren Nach- 
fuhrung bei Storungen, wie Materialwechsel, Temperaturschwankungen oder 
15 Eingriff in die urspriinglichen Einstellparameter. Von besonderem Vorteil ist 
dabei, daft die Einstell- und Nachfuhrungsvorgange auch uber externe Com- 
puter 56, beispielsweise von einer Servicestelle aus unter Verwendung eines 
Online-Netzes 58, wie das Internet durchgefuhrt werden konnen. 

20 Zusammenfassend ist folgendes festzuhalten: Die Erfindung bezieht sich auf 
einen Kleberoboter mit einer Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf 
ein Werkstuck. Der Kleberoboter weist einen mit dem viskosen Klebstoff un- 
ter Druck beaufschlagbaren, eine Auftragsdiise 24 aufweisenden Diisenkopf 
18 auf, wobei der Diisenkopf 18 und das Werkstuck 14 relativ zueinander 

25 bewegbar sind. Der in einem Spruhstrahl 28 aus der Auftragsdiise 24 aus- 
tretende Klebstoff wird in Form eines Klebstoffstreifens 40 entlang einer vor- 
gegebenen Auftragsbahn 36 auf das Werkstuck 14 appliziert. Urn die Ein- 
stellarbeit und das Nachkalibrieren zu erleichtern, ist mindestens eine am 
Diisenkopf 18 angeordnete, mit ihrem Objektiv auf den Spriihstrahl 28 oder 

30 den Klebstoffstreifen 40 gerichtete Kameraeinheit 42 vorgesehen, die aus- 
gangsseitig an eine Bildauswerteeinheit 45 angeschlossen ist. Die iiber die 
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Kameraeinheit 42 erfaftten Bilddaten 40 werden zwischengespeichert und 
mit vorgegebenen Bildwerten 40' verglichen. Aufgrund der entlang der Auf- 
tragsbahn 36 ermittelten Abweichungen in den Bildwerten ist eine Kalibrie- 
rung und Nachfuhrung der ma&geblichen Steuerparameter des Systems 
5 automatisch oder uber eine Fernbedienung moglich. 
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Patentanspruche 

1. Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf ein Werkstuck mit einem 
mit dem viskosen Klebstoff unter Druck beaufschlagbaren, eine Auf- 

5 tragsduse (24) aufweisenden Dusenkopf (18), wobei der Dusenkopf 

(18) und das Werkstuck (14) mittels einer Roboteranordnung (10) so 
relativ zueinander bewegbar sind, dafi der vorzugsweise in einem 
Spruhlstrahl aus der Auftragsdiise (24) austretende Klebstoff in Form 
eines Klebstoffstreifens (40) entlang einer vorgegebenen Auftragsbahn 
10 (36) auf das Werkstuck (14) applizierbar ist, gekennzeichnet durch 

mindestens eine am Dusenkopf (18) oder am zugehorigen Roboterglied 
angeordnete, mit ihrem Objektiv auf den Spruhstrahl (28) oder den 
Klebstoffstreifen (40) gerichtete Kameraeinheit (42), die ausgangsseitig 
an eine Bildauswerteeinheit (45) angeschlossen ist. 

15 

2. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet dali die Ka- 
meraeinheit (42) als Zeilenkamera ausgebildet ist, deren Bildaufnah- 
mezeile quer oder schrag zur Auftragsbahn (36) ausgerichtet ist. 

20 3. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft die Ka- 
meraeinheit (42) als Videokamera, insbesondere als CCD-Kamera 
ausgebildet ist. 

4. Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daft die Ka- 
25 meraeinheit (42) als Infrarot-Kamera ausgebildet ist. 



5. 



Anordnung nach einer der Anspruche 1 bis 4, gekennzeichnet durch 
eine am Dusenkopf (18) oder am zugehorigen Roboterglied (16) ange- 
ordnete Beleuchtungseinheit (44). 
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6. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 5, gekennzeichnet durch 
einen am Dusenkopf (18) oder am zugehorigen Roboterglied (16) an- 
geordneten, auf das Werkstuck (14) gerichteten und vorzugsweise uber 
die Auftragsbahn (36) scannenden Abstandssensor (46). 

5 

7. Anordnung zum Aufbringen von Klebstoff auf ein Werkstuck mit einem 
mit dem viskosen Klebstoff unter Druck beaufschlagbaren, eine Auf- 
tragsduse (24) aufweisenden Dusenkopf (18) wobei der Dusenkopf (18) 
und das Werkstuck (14) mittels einer Roboteranordnung (10) so reiativ 

10 zueinander bewegbar sind, daft der Klebstoff in Form einer Kleb- 

stoffstreifens (40) entlang einer vorgegebenen Auftragsbahn (36) auf 
das Werkstuck (14) applizierbar ist, gekennzeichnet durch einen am 
Dusenkopf (18) oder am zugehorigen Roboterglied (16) angeordneten, 
auf das Werkstuck (14) gerichteten und vorzugsweise uber die Auf- 

1 5 tragsbahn (36) scannenden Abstandssensor (46). 

8. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 7, dadurch gekennzeich- 
net, daft die Bildauswerteeinheit (45) einen Istwert-Speicher (47) zur 
fortlaufenden Abspeicherung der gemessenen Bilddaten (40) sowie ei- 

20 nen mit dem Istwert-Speicher synchronisierbaren Impulsgeber oder 

Weggeber (57) entlang der Auftragsbahn (36) aufweist. 

9. Anordnung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dafc die Bild- 
auswerteeinheit (47) einen an vorgegebenen Kalibrierstellen des Werk- 

25 stucks (14) selbstkalibrierenden Impuls- oder Weggeber aufweist. 

10. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 8, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft die Bildauswerteeinheit einen Sollwert-Speicher oder 
-Generator zur Genererierung von vorgegebenen Bilddaten (40') ent- 

30 lang der Auftragsbahn (36) aufweist. 
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11. Anordnung nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dafc die 
Sollwert-Bilddaten (40') in einem Lerndurchlauf (teach in) generierbar 
sind. 



5 12. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 11, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Bildauswerteeinheit (45) eine Vergleichsschaltung 
Oder -routine fur den IsWSoIlwert-Vergleich zumindest eines Teils der 
Bilddaten (40, 40') entlang der Auftragsbahn (36) aufweist. 



10 13. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, dad der Dusenkopf (18) uber eine Dosiereinrichtung (52) mit 
Klebstoff beaufschlagbar ist und dali die Bildauswerteeinheit (45) und / 
oder der Abstandssensor (46) Bestandteile eines die Dosiereinrichtung 
(52, 54) ansteuernden Regelkreises sind. 

15 

14. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 13, dadurch gekenn- 
zeichnet, dafc die Dosiereinrichtung (52) einen Mengenregler zur Ein- 
stellung des Klebstoffflusses sowie eine Regel- oder Steuereinrichtung 
(54) zur Einstellung der Streifenbreite des Klebstoffs entlang der Auf- 
20 tragsbahn (36) aufweist. 



15. Anordnung nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dali die Ro- 
boteranordnung (10) einen Bahnkurvenspeicher oder -generator zur 
Einstellung des Wegs und der Geschwindigkeit des Dosierkopfs (18) 
25 entlang der vorgegebenen Auftragsbahn (36) aufweist. 



16. Anordnung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, daR 
der Mengenregler eine Kolbenpumpe mit einem Kolbenhubmesser 
umfalit, deren Antriebsdruck oder -kraft bei zumindest zeitweilig kon- 
30 stantem Auftragsdusenquerschnitt variabel ist. 
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17. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 12, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft der Dusenkopf (18) uber einen Druckregler (52) mit 
Klebstoff beaufschlagbar ist und daft die Bildauswerteeinheit (45) und / 
Oder der Abstandssensor (46) Bestandteile eines den Druckregler (52, 
5 54) ansteuernden Regelkreises sind. 



18. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 17, dadurch gekenn- 
zeichnet, daft der Dusenkopf (18) als Wirbelspruhkopf ausgebildet ist, 
dessen Auftragsduse zur Abgabe eines zusammenhangenden Kleb- 

10 stofffadens (28) bestimmt ist, und der mindestens einen schrag zur 

Auftragsduse (24) weisenden Spruhluftkanal (34) aufweist, und daft ei- 
ne Steuerungseinrichtung (54) zur Einstellung der Spruhluftzufuhr nach 
Maftgabe der vorgegebenen Streifenbreite entlang der Auftragsbahn 
(36) vorgesehen ist, die mit einem von der Bildauswerteeinheit (45) ab- 

15 gegebenen, aus einer Abweichung der gemessenen von der vorgege- 

benen Streifenbreite abgeleiteten Nachfuhrsignal beaufschlagbar ist. 

19. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 17, dadurch gekenn- 
zefchnet, daft der Dusenkopf (18) als Wirbelspruhkopf ausgebildet ist, 

20 dessen Auftragsduse (24) zur Abgabe eines zusammenhangenden 

Klebstofffadens (28) besteht und urn eine Exzenterachse drehend an- 
treibbar ist, und daft eine Steuerungseinrichtung zur Einstellung der 
Dusendrehzahl nach Maftgabe der vorgegebenen Streifenbreite ent- 
lang der Auftragsbahn (36) vorgesehen ist, die mit einem von der Bild- 

25 auswerteeinheit (45) abgegebenen, aus einer Abweichung der gemes- 

senen von der vorgegebenen Streifenbreite abgeleiteten Nachfuhrsi- 
gnal beaufschlagbar ist. 



20. 

30 



Anordnung nach Anspruch 18 Oder 19, dadurch gekennzeichnet, daft 
die Steuerungseinrichtung (54) zur Einstellung der Spruhluftzufuhr oder 
der Dusenddrehzahl eingangsseitig mit Steuerparametern beaufschlagt 
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ist, die aus der vorgegebenen oder gemessenen Klebstoffmenge pro 
Zeiteinheit und/oder einer viskositatsabhangigen GrolJe abgeleitet sind. 



21. Anordnung nach Anspruch 20, dadurch gekennzeichnet, daft die vis- 
5 kositatsabhangige Grofce proportional zum momentanen Antriebsdruck 

einer als Kolbenpumpe ausgebildeten Dosiervorrichtung (54) ist. 

22. Anordnung nach einem der Anspruche 1 bis 21, dadurch gekenn- 
zeichnet, dad die Bildauswerteeinheit (45) durch einen Steuercompu- 

10 ter (49) und eine Bildauswerteroutine gebildet ist. 



23. Anordnung nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, dafi die 
Bildauswerteeinheit oder der Steuercomputer (49) vorzugsweise uber 
ein Online-Netz (58) mit einem externen Computer (56) vernetzt ist. 

15 

24. Anordnung nach Anspruch 23, dadurch gekennzeichnet, dalJ der ex- 
tern e Computer (56) vorzugsweise uber das Online-Netz mit der Steu- 
ereinrichtung (52, 54) vernetzt ist. 
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for applying adhesive to a workpiece. The adhesive 
robot has a nozzle head (18) , which has an 
application nozzle ( 24 ) and can be supplied with a 
pressurised viscous adhesive, the nozzle head (18) 
and the workpiece (14) being displaceable in 
relation to one another . The adhesive which is 
issued from the application nozzle (24) in a spray 
jet (28) is applied to the workpiece (14) along a 
predefined line of application (36 ) in the form of 
a strip of adhesive (40). To facilitate the 
adjustment and re-calibration process, the system 
comprises at least one camera unit ( 4 2 ) , which is 
located on the nozzle head (18) and whose lens is 
directed towards the spray jet (28) or the 
adhesive strip (40) . The output of said camera 
unit is connected to an image evaluation unit 
(45). The image data (40) recorded by the camera 
unit (42) is buffered and compared with 
predetermined image values ( 40 ' ) . The decisive 
control parameters for the system can be 
calibrated and tracked either automatically or by 
remote control, on the basis of deviations in the 
image data that have been determined along the 
line of application (36). 
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